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Introduccion: Objetivos

1. Desarrollo de derivador de LaGrange
Autonomo.

2. Aplicar tecnologia GPS y de transmision de
datos por radio para la telemetria.

3. Comparar el funcionamiento del prototipo
con los sistemas tradicionales.
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Aplicaciones

» Estudios de circulacion
costera

= Construccion de obras civiles
y portuarias.

= Modelaje en la dispersion de
contaminantes y derrame de
combustibles/petroleo.
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|  Requerimientos para la

construccion del DMR

= Metodo de LaGrange: Estudio de un fluido a
traves del espacio mediante el trazo de la ruta
seguida por una parcela de agua durante un
intervalo de tiempo.

» Toma de datos tradicional: Se utilizan veletas

y el investigador toma las posiciones con un
GPS. Conlleva mucho tiempo y esfuerzo.
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Requerimientos para la
construccion del DMR

Obijetivo principal:
Optimizar el sistema tradicional de obtencion
de datos.
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Requerimientos para la
construccion del DMR

Caracteristicas: s T
= Corrientes marinas superficiales. == [

= Adquisicion y visualizacion de datos en
tiempo real.

= Alcance maximo operativo de 7 km.
= Autonomia de 48 horas.
= Uso de GPS con una precision de + 25 m.
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Requerimientos para la

construccion del DMR
Criterios de Sequridad del DMR

= Siempre debe de enviar el estado de las
baterias para poder tomar los correctivos
necesarios

= Equipos deben estar herméticamente
sellados

= Protocolo de comunicacion que garanticen el
canal de comunicacion
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Requerimientos para la
construccion del DMR

Diagrama de bloques general

ESTACION EN TIERRA

DMR vo.

1-A.Chacon

ESTACION MOVIL

RADIO CONTROL

SISTEM A DE PODER

y S. Hernandez
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Consideraciones de diseno
del DMR

Componentes principales
* Microcontroladores

= GPS

= Radio
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Desarrollo de Interfaces de
comunicacién del DMR

RX CONTROL

Diagrama de
blogues de la
estacion movil

y
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\\_ DATA OUT RADIO " DATA IN /./‘
D { TRANSCEIVER -\,\{7_./
\[—;

DMR V1.0
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Desarrollo de interfaces de
comunicacion del DMR

GPS en el DMR

$GPGSA A, 3,19,28,14,18,27,
22,31,39,/,/,1.7,1.0,1.3%35

$GPGGA,161229.487,3723.24
75:N,12158.3416,W,1,07,1.0,9

.0,M,,,,0000%18 e

GPS LAIPAC TECH

SINCRONIZACION
/ COMUNICACIGN CON LOS
SERIAL INTERFAZ SERIAL SATELITES Y
AL PIC 4800 BAUDIOS PROCESAMIENTO

$GPRMC(,161229.487,A,3723.
2475,N,12158.3416,W,0.13,30
9.62,120598,,*10

\  TXFILTRO DE DATOS
\ DEL GPS

DMRVvo.1- A.Chacony S. Hernandez




Desarrollo de interfaces de
comunicacion del DMR

MODQ SLEEP

Radios en el DMR

MO00 DE
TRANSMISION

Frecuencia
MODO EN REPOSO Heads 8 Modulacion
Canales

Velocidad de
Transmision

Encriptacion

Alcance Maximo
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8
9600 bps

256 — bit AES

11 Km.




Desarrollo de interfaces de

comunicacion del DMR

Las radios gXtend manejan direccionamiento
para filtrar los datos recibidos.

1. Salto de Canal (Hoping Channel)
2. ldentificacion
3. Direccion de destino o parametro DT

Hopping Channel

VID (Vendor ID Number)
Destination Address

RF Data

passes through
to DO Buffer




Desarrollo de Interfaces de
comunicacién del DMR

Diagrama de
Bloques de la
Estacion Remota

y
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Desarrollo de Interfaces de
comunicacion del DMR

GPS LAIPAC 1 EL TRANSCE'VER, GPS
GPGGA, GPGSA, GPRMC y EL RX CO NTROL Son
S activados

RX CONTROL _— TX FILTRO .
ﬁ 2. El equipo se encuentra
< - en la espera de los datos

= } [ . 1A
CONTROL provenientes de la estacion

H I
| | ‘ 1
\.. \~ ““‘ en tlerra.

3. Se verifica que los datos
obtenidos por el GPS sean
validos.

DATA OUT

4. Comienza la adquisicion
de datos de forma




Desarrollo de interfaces de
comunicacion del DMR

Modulo RX

RX CONTROL — TX FILTRO

El Modulo RX CONTROL acepta
los datos de provenientes de la
estacion movil y los procesa.

$<NOMBRE>,<ACK>,<TIPO DATO>,
<PERIODO DE MUESTREO>,
<ENCENDIDO>,0X0D

$DMR,0,0,0,1,0x0D

L
DATA OUT TRANSCEIVER



Desarrollo de interfaces de
comunicacion del DMR

0 1 Y 1
ACK NO RECIBIDO || ENCENDIDO NO ENCENDIDO
RECIBIDO ENCENDIDO
o 1 2 3
TIPO DE DATO
GGA GGA RMC GSA
PERIODO DE 2 1 2 3
MUESTREO 1 min 5 min 10 Min 15min




Desarrollo de interfaces de
comunicacion del DMR

e e Modulo TX

GPGGA, GPGSA, GPRMC

El Modulo TX FILTRO procesa la
RX CONTROL TXFILTRO informacion proveniente del GPS

Administra, seleccionay crea la

L J trama a ser enviada.
TIMER

$<DATO DEL GPS>,
<% NIVEL DE BATERIA>,0X0D

DATA OUT TRANSCEIVER




Desarrollo de interfaces de
comunicacion del DMR

Tramas del GPS

sin procesar Trama del GPS
GRS PROCESADA +

"GGA Porcentaje del

*‘RMC

*GSA .

nivel de BATERIA
GS



Desarrollo de interfaces de
comunicacion del DMR

RX CONTROL — TX FILTRO

)/

Modulo Timer

El Modulo TIMER es el que
habilita el proceso de envio y
recepcion de los datos.

Permite el ahorro de energia de
los modulos en el tiempo en el
cual no se envia datos.



Desarrollo de interfaces
comunicacion del DMR

Modos de
Operacion
del Control

Temporizando

REPOSO O
STANDBY

Habilitado
por el
TIMER

N\

/PROCESAMIENTO)
Envio y Recepcion

Reinicio
por
Usuario

NO
PROCESAMIENTO |
/

Esperando Comando
de Inicio de Proceso
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Envio de
datos
exitoso

detinido
por
Usuario

de



Il Desarrollo de interfaces de
comunicacion del DMR




Desarrollo de interfaces de
comunicacion del DMR




Desarrollo de interfaces de
comunicacion del DMR

Interfaz Grafica

1.

Cargar el perfil de costa con extension “dat” previamente
creado.

Configurar los datos previos para comenzar el estudio.

Iniciar el DMR con el boton ON/OFF para la activacion del
dispositivo remoto.

Iniciar la grabacion de los datos de la trayectoria con el
boton de REC/STOP.

Para detener la adquisicion de datos, se vuelve a oprimir
el boton REC/STOP.

Para detener el estudio, se vuelve a oprimir el boton
ON/OFF.
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Desarrollo de interfaces de
comunicacion del DMR

<) dmra Derivador Monitoreado por Radio

File Help

HH:MW: S5 Mar.28 2003

‘Working Area (Longitude ! Latitude)-

LON Min. LAT Min. -0.904
LOM Max. 2 LAT Max. 0879

— Control Panel - — On/Off

‘ PLOY REC

— Course

LAT

LON

@
=
=
®
ey

VEL (mis) DIR (%)
u (mis) v (mis)

T. TSC. (min)

— Status
DMR Status COMM Port

89.620W 89.610W GPS Status Off UTC Zone
Longltude Battery Status Samp. Time
POSICIONES

— Message Log
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Desarrollo de interfaces
comunicacion del DMR

<) "dmra Settings

|

— Zona Horaria

Si=i )

— Instruccioneg — —————————

Zona Horaria

UTC-5 Guayaquil / Quito f Bogota Elija la zona horaria correspondiente a su

— Puerto COM-

COM3

— Tiempo de Muestreo

1 Minuto

zoha de trabajo.
[def. UTC-5 Guayaquil / Quito / Bogota)

Puerto COM

Baud Rate — - Elija el puerto COM para la transmision/
recepcion de datos.
[def. COM3]

4300
Baud Rate
Velocidad de transmision de datos
[def. 4500)

Tiempo de Muestreo

Frecuencia a la cual se obtendra 1 dato
desde el DMR

[def. 1 Minuto)

|- 10 Minutos
_| 15 Minutos

GPRMC

Protocolo GPS
Tipo de trama adquirida desde el GPS
[def. GPRMC]

Cancel
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Desarrollo de interfaces de
comunicacion del DMR

HH:

— Working Area {Longitude / Latitude)-
LOM Min. NEW] LAT Min. NaN
LOM Max. Nah LAT Max. Nah

Trash DMR Matlab files
ah
coastline_name_katal

A [ Cprt_screen dmr
2

— Control Panel- - — On/Off DMR-

2 D

— Course

LAT

LON

WVEL (mis) DIR (*)

u (mis) v (mis)

T. TSC. (min) PRTCL

— Status

DMR Status f COMM Port COM3
GPS Status

Battery Status Samp. Time 1 Minuto
POSICIONES

— Message Log
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Diseno y construcciodon del
bastidor

= Criterio principal del diseno del bastidor:
Estabilidad

= QOtro criterio importante: Hermeticidad
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Diseno y construcciodon del
bastidor

Seccion Electronica — Parte Superior
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Diseno y construcciodon del
bastidor

Seccion de Baterias — Parte Inferior
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Diseno y construcciodon del
bastidor

Bastidor con
Esqueleto de Acrilico
ensamblado
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Operacion del DMR

Area de Estudio:

Costa frente a las comunas de San Pedro y
Valdivia (CENAIM —ESPOL)
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Operacion del DMR

Ayangue 19/06/09

Veleta —m
DMR —

SZ5800 526000 527000 SZHM00 SZ7A0 SZ7300 527400 SZ7500 527000 S27700 527800
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Operacion del DMR




Operacion del DMR




Contenido

*Introduccion
"Requerimientos para la construccion del DMR
»Consideraciones de Diseno del DMR

sDesarrollo de Interfaces de Comunicacion del
DMR

*Diseno y Construccion del Bastidor
=Operacion del DMR
) Conclusiones

DMRVvo.1- A.Chacony S. Hernandez




Conclusiones

= Se obtuvo un derivador especificado para
monitorear corrientes superficiales en tiempo
real, con un alcance de 5 km comprobadosy
una precision de < 15 m.

= En pruebas estacionarias, se pudo llegar a
comprobar que la precision podria ser menor
a la especificada por el fabricante de GPS

(< g m).
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Conclusiones

* Tiempo de muestreo
ajustable

» Veracidad de datos
recolectados

= En comparacion con
el sistema tradicional
es mas eficiente

= Beneficio Economico
Se cumplieron los objetivos planteados; los
investigadores del FIMCM acreditaron el
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